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Beschreibung
. Anwendungsgebiet

[0001] Die Erfindung betrifft Transport-Wagen, soge-
nannte Dollys, wie sie insbesondere auf dem Flughafen-
Vorfeld zum Transportieren von Fracht oder Gepack ein-
gesetzt werden, aber auch auf Industriegelande oder im
Hafen zum Transportieren von Ladung.

Il. Technischer Hintergrund

[0002] Zum Einsatz als Cargo-Dolly besitzen diese
Transport-Wagen eine Ladeplattform oberhalb der Ra-
der, auf der meist jeweils nur ein sogenannter Cargo-
Container transportiert werden kann, bestenfalls 2 Stlick
gleichzeitig.

[0003] Gepack-Dollys besitzen dagegen auler einer
Ladeplattform auch an deren Randern hochgezogene,
gitterartige Seitenwande, und transportieren lose in die-
sen oben offenen Kasten hinein gestapelte Gepacksti-
cke wie Koffer und Taschen.

[0004] Ein Dolly ist in aller Regel ein reiner Anhanger,
besitzt also keinen eigenen Fahrantrieb, und wird mittels
einer Ublichen Anhangekupplung von einem Schlepper
gezogen, der meist eine Kette von mehreren Dollys hinter
sich her zieht.

[0005] Dabeiwerden die Dollys z.B. im Terminal bela-
den, meist mit je einem Cargo-Container, und der
Schlepper fahrt die beladenen Dollys auf das Vorfeld zu
dem zu beladenen Flugzeug und dem dort bereits posi-
tionierten sog. High-Loader:

Dessen zwei in der Aufsicht betrachtet aneinander an-
schlieende Plattform-Teile sind unabhangig voneinan-
der in der Hohe verfahrbar, meist mittels eines Scheren-
gestanges.

[0006] Das 1. Plattform-Teil am Flugzeug wird hoch-
gefahren meist auf eine Hohe, die mit der Hohe des La-
debodens im Flugzeug fluchtet und hinsichtlich des seit-
lichen Abstandes exakt zu dieser positioniert.

[0007] Der2.Plattform-Teilwirdinseinerunteren Lage
beladen, indem ein Dolly direkt daneben positioniert wird
und der darauf stehende Cargo-Container manuell vom
Dolly auf den fluchtend auf gleicher Héhe oder knapp
darunter eingestellten 2. Plattform-Teil des Highloaders
geschoben wird, woflir der Ladeboden des Dolly eine
Vielzahl von Rollen aufweist, die etwas tber den Lade-
boden nach oben vorstehen und auf denen der Cargo-
Container steht.

[0008] Anschlieend fahrt dieser 2. Plattform-Teil den
Cargo-Container hoch auf das Niveau des auf Ladehdhe
befindlichen 1. Plattform-Teiles, wo er manuell oder mit-
tels der in dem ersten Plattform-Teil antreibbaren Rollen
auf das zweite Plattform-Teil und von dort ins Flugzeug
gezogen oder geschoben wird.

[0009] An Personal sind hierfir also notwendig

- mindestens ein Mannim Laderaum des Flugzeuges,
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- mindestens ein Mann auf dem Highloader, der in al-
ler Regel aufdem auf- und abfahrenden 2. Plattform-
Teil steht und

- der Fahrer des Schleppers der Dollys, der von dem
am Highloader stehenden Dolly den Cargo-Contai-
ner manuell vom Dolly auf den Highloader hintiber-
schiebt, und dann die Dolly-Kette um einen Dolly
nach vorn verfahrt, bis auf diese Art und Weise alle
Dollys der Kette leer sind und fiir ein neues Beladen
zurlick gebracht werden kénnen.

[0010] Der Schlepper, das mit Abstand gegeniliberden
Dollys teuerere Teil, bleibt wahrend dieser Zeit an den
Dollys angekuppelt, bis die gesamte Kette entladen ist,
und ist dadurch blockiert.

[0011] Sehr haufig erfolgt die Ubergabe des Contai-
ners dabei nichtdirekt vom Dolly an den Highloader, son-
dern dazwischen wird ein selbstfahrender Container-
Transporter benutzt:

Ein solcher Container-Transporter besitzt ebenfalls eine
Ladeplattform, aus der Rollen nach oben vorstehen, die
aber angetrieben sind, und einen darauf stehenden Con-
tainer nicht nur in zwei einander entgegengesetzten
Richtungen auf dem Container-Transporter verfahren
kénnen, sondern diesen auch drehen kdnnen und somit
unabhangig von der Drehlage auf dem Dolly ihn in der
richtigen Drehlage an den Highloader ibergeben kon-
nen.

[0012] Zusatzlich besitzt mancher Container-Trans-
porter eine automatische Ladehilfe, mitder er einen Con-
tainer von einem danebenstehenden Dolly auf seine ei-
gene Ladeplattform hertiber ziehen kann.

[0013] Dies entlastet den Schlepperfahrer, der diesen
Vorgang nicht mehr manuell durchfiihren muss, aber der
Schlepperfahrer wird nach wie vor vor Ort benétigt, bis
die gesamte Dolly-Kette abgearbeitet ist, um die Kette
immer um einen Dolly weiterzufahren, um den Nachsten
zu entladen.

[0014] Stehtdie Dolly-Kette still, muss stattdessen der
Container-Transporter fir jeden Container zwischen
dem entsprechenden Dolly in der Dollykette und dem
Highloader hin und herfahren, was zusatzliche Zeit be-
notigt.

[0015] Bei der Abfertigung von Flugzeugen auf einem
Flughafen stehen zwei Punkte immer im Fokus:

- eine moglichst schnelle Abfertigung des Flugzeu-
ges, um die Standzeiten zu minimieren und

- dabei den Personaleinsatz so gering wie mdglich
halten, da Personal einen hohen Kostenfaktor dar-
stellt und immer schwerer zu rekrutieren ist.

[0016] In diesem Zusammenhang ist aus der DE
102013110961 A1 ein Dolly bekannt, der tber eine Hub-
vorrichtung zum selbststandigen Aufsatteln der Last ver-
fugt, deren Akku vom Zugfahrzeug aus nachgeladen
werden kann.
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[0017] Wahrend diese Schrift lediglich unter die Last
einfahren und diese hochheben kann, besitzt die DE
102014000887 A1 eine Ladevorrichtung, mit der die Last
von Dolly auf einer Flache daneben abgestellt werden
kann.

[0018] Ferner zeigt die DE 102013001766 A1 einen
Dolly, der Uber einen eigenen Fahrantrieb und eine En-
ergieversorgung hierfir verfligt zum autarken rangieren
am Zielort des Dolly.

[0019] Weiterhin zeigt die 202008003173 U1 einen
Dolly, der eine seitliche Aussparung besitzt, sodass die
Last von der Seite her in den Dolly eingefahren werden
kann.

[0020] Des Weiteren zeigt die US 2018/0079601 A1
ein Handling-System fiir Gepackstiicke, bei dem Roboter
Gepackstiicke von einem anliefernden Forderband auf
einen daneben stehenden Dolly umsetzen oder umge-
kehrt. Dabei sind im Inneren des Dollys die Gepacksti-
cke in mehreren Etagen Ubereinander gelagert, die in
der Héhe verlagerbar seinkénnen und die Gepackstiicke
kénnen auch entlang des jeweiligen Etagen-Bodens ver-
fahren werden.

lll. Darstellung der Erfindung
[0021]

a) Technische Aufgabe

Esistdaherdie Aufgabe gemaR der Erfindung, durch
Aufristen des Dolly sowie eine dadurch ermdglichte
andere Betriebsweise den bei jedem Cargo-Contai-
ner benétigten Mann zum Hiniberschieben vom
Dolly auf den Highloader einzusparen und/oder
durch die Verfugbarkeit von Informationen betref-
fend die Dollys und/oder verfiigbar am Dolly die Ar-
beitsablaufe zu optimieren und dadurch Personal
einzusparen.

b) Loésung der Aufgabe

Diese Aufgabe wird durch die Merkmale der Anspri-
che 1und 10 geldst. Vorteilhafte Ausfihrungsformen
ergeben sich aus den Unteranspriichen.

Grundgedanke der Erfindung:

[0022] Falls das Hinuberschieben eines Cargo-Con-
tainers vom Dolly auf den Highloader die Ladehilfe eines
zwischengeordneten Container-Transporters  Uber-
nimmt, bewirkt die Automatisierung dieses Vorganges,
dass ein solcher zwischengeordneter Container-Trans-
porter nicht mehr bendtigt wird, da der Cargo-Container
direkt vom Dolly auf den Highloader iibergeben wird.

[0023] DerFahrerdes Schleppers mussdanndie Kette
von Dollys jeweils um die Lange eines Dolly gegenuber
der Entladeposition, dem Highloader, vorwarts fahren,
und es wird zumindest die Zeit eingespart, die der Fahrer
nach dem Vorwartsfahren um einen Dolly bendtigt, um
aus dem Schlepper zusteigen, nach hinten zu gehen und
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den Container manuell vom Dolly auf den Highloader hi-
nuber zu schieben.

[0024] Falls mindestens einer der Dolly in der Kette
Uber einen eigenen Fahr-Antrieb und eine entsprechen-
de Steuerung verfiigt, die in der Lage ist, die Kette ent-
weder ohne Schlepperum jeweils diese eine Dolly-Lange
vorwarts zu fahren nach dem Entladen jedes Dollys, kann
der Schlepper in der Zwischenzeit andere Fahrten erle-
digen, im Idealfall kann der Schlepper andere Transport-
aufgaben erledigen, beispielsweise das Herantranspor-
tieren einer mit weiteren Cargo-Containern beladenen
Kette von Dollys.

[0025] Dadurch steigt auch die Auslastung des
Schleppers und iber den gesamten Flughafen betrach-
tet werden weniger Schlepper bendtigt.

[0026] Dieser Entwicklungsstufe vorgelagert kdnnten
jedoch auch zusatzlich und/oder stattdessen die Schlep-
per so weit automatisiert sein, dass sie in der Lage sind,
eine daran hangende Kette von Dollys oder einen ein-
zelnen Dolly autonom zu einer bestimmten Position zu
verfahren, sei es zu einer Beladestation oder einer Ent-
ladestation, und dort auch autonom eine Kette von Dollys
nach dem Beladen oder Entladen eines Dollys um eine
Dolly-Lange vorwarts zu fahren, um die ganze Kette ab-
zuarbeiten.

[0027] Dies kann zumindest zeitweise einen Schlep-
per-Fahrer einsparen.

[0028] Hinsichtlich des Verfahrens zum Betrieb eines
erfindungsgeméafen Dolly wird diese Aufgabe dadurch
gelost, dass das Hinliberbewegen eines beispielsweise
Cargo-Containers von oder zu der Ladeplattform des
Dolly mittels einer Ladevorrichtung durchgefiihrtwird, die
Teil des Dolly ist.

[0029] Das Hinluberbewegen, also ein Hinuberschie-
ben oder Hinuberziehen, auf die auf gleichem Niveau,
gegebenenfalls etwas tiefer liegende, ibernehmende
oder Ubergebenden Plattform oder Bauteil wird insbe-
sondere automatisch vollzogen, indem die motorisch an-
getriebene Ladevorrichtung des Dollys von einer ent-
sprechenden Steuerung des Dollys angesteuert wird.
[0030] Diese sowie alle weiteren beschriebenen Vor-
gange kénnen wahlweise automatisch von der Steue-
rung veranlasst werden - die zu diesem Zweck uber die
notwendige Sensorik und entsprechende datentechni-
sche Verbindungen verfligen muss - oder von einem Be-
diener, wobei dies beispielsweise der auf dem Highloa-
der stehende Mann ibernehmen kann.

[0031] Vorzugsweise wird dabei zuvor das Erreichen
einer fir das Umladen ausreichend exakten Ladeposi-
tion des Dolly geprift und an die Steuerung gemeldet
oder durch ein Signal dem Bediener angezeigt.

[0032] Um die kraftgetriebene Ladevorrichtung und
gegebenenfalls auch die Steuerung und/oder den Da-
tenspeicher des Dolly mit Energie zu versorgen, wird der
Dolly mit der notwendigen Energie

- entweder durch den angekuppelten Schlepper ver-
sorgt,
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- und/oder von einer Ladestation fir die entsprechen-
de Energieart, die sich an einer Ladeposition fiir den
Dolly befindet, meist im Terminal,

- und/oder durch einen am Dolly vorhandenen Gene-
rator, der mit einem der Rader wirkverbunden ist.

[0033] Unter dem Begriff kraftgetrieben soll im Rah-
men der vorliegenden Erfindung verstanden werden,
dass dadurch jede Art von Antrieb verstanden werden
soll, auBer durch manuelle Kraft. Die Kraft kann also
durch einen Motor, durch einen Kraftspeicher oder jede
andere Kraftquelle zur Verfligung gestellt werden, sofern
die Kraftquelle kein Lebewesen ist.

[0034] Die Energietibertragung auf den Dolly und der
Betrieb der Ladevorrichtung miissen zeitlich nicht zu-
sammenfallen, da der Dolly in der Regel einen Energie-
speicher, beispielsweise einen elektrischen Akku, be-
sitzt, der auf die oben beschriebene Art und Weise nach-
geladen werden kann.

[0035] Dadurch kann das Entladen des Dolly mittels
der Ladevorrichtung auch nach dem Abkuppeln und Ent-
fernen des Schleppers vom Dolly durchgefiihrt werden.
[0036] Da die Steuerung fiir das automatische Durch-
fuhren des Entladevorgangs des Dolly haufig auch ex-
terne Daten bendtigt, erhélt sie diese von der Steuerung
entweder drahtgebunden Uber den angekuppelten
Schlepper oder drahtlos direkt von einer zentralen tber-
geordneten Steuerung aus.

[0037] Der Dolly kann zunachst auch nur grob bis zur
Ladeposition gefahren werden und danach oder wah-
rend dessen mit Uberpriift werden, ob die grob erreichte
Ladeposition bereits ein Umladen der Fracht erlaubt.
Wenn nicht, wird der Dolly bis zu einer exakten Ladepo-
sition weiter bewegt.

[0038] Unter einer exakten Ladeposition wird eine sol-
che verstanden, bei der die Positionierung des Dolly zum
Ubernehmenden oder Ubergebenden Fahrzeug oder
Bauteil nah genug ist, um ein Umladen der Fracht mittels
der Ladevorrichtung durchzufiihren.

[0039] Unter einer groben Entnahmeposition wird ver-
standen, dass dies noch nicht moglich ist, jedoch im Fall
eines Vorhandenseins eines Positions-Sensors und ei-
nes Positions-Gebers, von denen sich einer am Dolly
und einer am tibernehmenden oder tibergebenden Fahr-
zeug oder Bauteil befindet, diese beiden bereits Kontakt
zueinander aufnehmen und - meist Uber die Steuerung
- Strecke und Richtung der notwendigen Nachpositionie-
rung derbeiden zueinander, in der Regel durch Bewegen
des Dollys, feststellen und vorgeben kann, sei es flr die
Durchfilhrung mittels der Steuerung oder durch einen
Bediener.

[0040] Istder Dolly mit einem Container oder einer an-
deren Last beladen, so wird dies vorzugsweise automa-
tisch detektiert und daraufhin der Dolly von der Ladepo-
sition so weit entfernt, dass die Ladeposition fir den
nachsten Dolly einer Kette oder auch ein neues Gespann
aus Schlepper und mindestens einem Dolly zuganglich
ist, also zumindest der erste Dolly einer solchen ge-
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schleppten nachsten Kette von Dollys die Ladeposition
anfahren kann.

[0041] Der Dolly kann dariiber hinaus selbstfahrend
ausgebildet sein, wobei es sich um einen Minimal-Fahr-
antrieb handeln kann, der weder von dem Energievorrat
noch der erzielbaren Geschwindigkeit in der Lage ware,
die von einem Dolly zwischen Beladeposition und Entla-
deposition zuriickzulegenden Strecken, erst recht nicht
mehrfach, innerhalb einer akzeptablen Zeit zurlickzule-
gen.

[0042] Der Minimal-Fahrantrieb reicht dagegen aus,
um den Dolly mit seiner maximal zulassigen Nutzlast
Uber mindestens die zehnfache, besser die zwanzigfa-
che, Lange des Dollys zu verfahren, und dabei insbeson-
dere bis zu fuinf, besser bis zu zehn, analog beladene
Dollys, mit denen er mechanisch in einer Kette verbun-
den ist, zu ziehen oder zu schieben.

[0043] Dadurchistesbeispielsweise moglich, dass bei
einer Kette von beladenen Dollys, nachdem der erste an
der Ladeposition entladen wurde, der zweite Dolly der
Kette, nachdem festgestellt wurde, dass er noch nicht
die genaue Ladeposition erreicht hat, bis zur genauen
Ladeposition mittels seines Fahrantriebes vorwarts ge-
fahren werden kann, wobei er die mit ihm mechanisch
verbunden anderen Dollys, also den ersten sowie den
dritten und alle weiteren mitbewegen muss.

[0044] Da gerade fur das Schieben die Dollys zu einer
starren Kette verbunden sein missen, werden hierfir
vorzugsweise die Lenkungen, also Lenkeinschlage, aller
Dollys dieser Kette in der Geradeausstellung eingestellt
und in dieser Geradeausstellung auch fixiert, vorzugs-
weise automatisch.

[0045] Dann kann sich die Dolly-Kette fiir das Beladen
oder Entladen entweder mittels eines Schleppers, ins-
besondere eines autonom fahrenden Schleppers, selbst-
tatig vorwarts bewegen, bis sich einer nach dem anderen
Dolly an der Ladeposition befunden hat.

[0046] Falls sich die Dolly-Kette fiir das Beladen oder
Entladen in der Lage ist, sich selbsttatig und ohne einen
Schlepper vorwarts zu bewegen, kann der Schlepper so-
mit in der Zwischenzeit z.B. andere Transportaufgaben
erfullen.

[0047] Der Schlepper muss hierfiir jedoch beim Her-
anfahren der Kette aus Dollys diese, in der Regel zumin-
dest den ersten Dolly, in einem ausreichend geringen
Querabstand zum tbernehmenden oder Ubergebenden
Fahrzeug oder Bauteil, meist dem Highloader oder dem
Terminal, heranfahren und im richtigen Winkel hierzu
ausrichten und durch einen ausreichend langen geraden
Anfahrweg vor der Ladeposition den Lenkeinschlag der
Dollys auf Geradeausfahrt, also Lenkeinschlag gleich
oder nahe Null, bringen, sodass er in dieser Geradeaus-
stellung arretiert werden kann, vorzugsweise automa-
tisch, beispielsweise mittels Einrasten.

[0048] Haufig wird die Kette von Dollys aus Platzgriin-
den jedoch nicht in einer geraden Richtung, sondern in
einem bogenférmigen Weg an der Entladeposition, bei-
spielsweise dem Highloader, vorbeigefahren. In diesem
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Fall kénnen die Lenkeinschlage der Dollys dieser Kette
auch in der momentanen Stellung arretiert werden, so
dass beim Vorwartsfahren der Kette die einzelnen Dollys
jeweils nahe an der Entladeposition, auch automatisch,
vorbeifahren und zum Entladen oder Beladen dort jeweils
angehalten werden kénnen.

[0049] Es kann jedoch sein, dass bei herantranspor-
tierter Kette von beladenen Dollys die Ladeposition noch
nicht zuganglich ist, und der Schlepper eine herantrans-
portierte zweite Kette aus Dollys zwar in gerader und in
Geradeaussichtung verriegelter Lenkeinstellung und im
richtigen Quer-Abstand zur Entladeposition, aber nur in
der Nahe abstellt und abkuppelt.

[0050] Der Fahrantrieb muss dann auch in der Lage
sein, zundchst - nachdem die Ladeposition als zugang-
lich festgestellt und gemeldet wurde - die Kette bis zur
Ladestation vorzufahren, also bis der erste Dolly dieser
zweiten Kette die Ladeposition erreicht hat, nachdem die
erste bereits entladene Kette die Ladeposition freigege-
ben hat, und danach wieder die Kette schrittweise fir
das Entladen oder Beladen weiterbewegen.

[0051] Auch das Anfahren aus der Nahe bis zur Lade-
position wird vorzugsweise nur von einem Dolly, vorzugs-
weise dem ersten Dolly der Kette, durchgefiihrt, es kén-
nen jedoch durch eine Ubergeordnete Steuerung die
Fahrantriebe aller Dollys synchron angesteuert werden,
um diese Bewegung der Kette zu bewirken.

[0052] Im Grunde geniigtes, wenn ein Dolly pro Kette,
insbesondere der erste Dolly, einen solchen Fahrantrieb
aufweist, aber die Sensorik fiir das Erkennen einer aus-
reichend exakten Positionierung etc. misste trotzdem
jeder Dolly aufweisen und dementsprechend auch einen
Energiespeicher, wenn auch keinen Fahrantrieb.
[0053] Sofern das Flugzeug noch mittels einer weite-
ren Kette von Dollys beladen werden muss, kann der
Schlepper in dieser Zeit die weitere Kette beladener Dol-
lys an der Beladeposition abholen und zur Entladeposi-
tion fahren, bis das Flugzeug vollstéandig beladen ist.
[0054] Falls dies vom Bediener veranlasst wird, muss
dieser hierflir die Fahrerkabine seines Schleppers nicht
verlassen, zumal auch das Ankuppeln und Abkuppeln
des Schleppers am Dolly ohne manuelle Tatigkeit an der
Anhangekupplung automatisch erfolgen kann, und ins-
besondere gleichzeitig mit dem mechanischen Ankup-
peln auch der vorhandene Energie-Anschluss und/oder
Daten-Anschluss zwischen Schlepper und Dolly gekop-
pelt wird.

[0055] Gleiches gilt fir das Ankuppeln eines Dolly an
einem anderen Dolly, wobei ja in der Regel jeder Dolly
das gleiche Kupplungsteil am Heck aufweist.

[0056] Falls bei Ankunft der zweiten Kette aus Dollys
die erste Kette bereits vollstdndig entladen ist und der
letzte Dollie die Ladeposition verlassen hat, wird der
Schlepper die zweite Kette heranfahren, bis deren erster
Dolly sichin der Entladeposition, zumindestin der groben
Entladeposition, befindet und erst dann von der zweiten
Kette abkuppeln und beispielsweise an der ersten Kette
ankuppeln, die er zurlick zu einer gewtinschten Stelle,
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beispielsweise der Beladeposition fiir das erneute Bela-
den der Dollys dieser Kette, bringt, und gegebenenfalls
von dort aus wieder zum Flugzeug zum Entladen der
Dollys transportiert.

[0057] In der Zwischenzeit wird der Entladevorgang
der zweiten Kette von Dollys ohne den Schlepper weiter
durchgefiihrt mittels der Ladevorrichtung und des Fahr-
antriebes des oder der Dollys.

[0058] Hinsichtlich des Dolly muss dieser fur die
Durchfiihrung eines solchen Verfahrens wie folgt ausge-
stattet sein:

Der Dolly verfiigt auBer der Grundausstattung, beste-
hend aus

- Ladeplattform,

- lenkbares Fahrwerk mit mindestens einem, besser
zwei lenkbaren Radern oder Allrad-Lenkung, wobei
vorzugsweise die Vorderrader die lenkbaren Rader
sind, indem diese entweder einzeln lenkbar sind
oder mit einer gegentber der Ladeplattform um die
Hochachse schwenkbaren Deichsel wirkverbunden
hinsichtlich des Lenkeinschlages oder befestigt sind,
die am vorderen Ende ein Kupplungsteil einer An-
hangekupplung tragt. wobei am Heck des Dolly ist
das hierzu komplementéare Kupplungsteil vorhanden
ist, erfindungsgeman

- eine kraftbetriebene Ladevorrichtung

- in aller Regel eine Steuerung, um die Ladevorrich-
tung anzusteuern oder weitere Funktionen des Dolly
anzusteuern,

- einen Energiespeicher, vorzugsweise einen elektri-
schen Akku, wenn der Entlade-Motor ein Elektromo-
tor ist.

[0059] Damit dieser Energiespeicher gefiillt werden
kann, besitzt der Dolly, insbesondere der Energiespei-
cher, entweder einen Energie-Anschluss, tber den En-
ergie in den Energiespeicher eingebracht werden kann,
oder eine Wechselvorrichtung fur den Energiespeicher,
sodass ein leerer Energiespeicher gegen einen gefiillten
auf einfache Art und Weise ausgetauscht werden kann
oder einen elektrischen Generator, der mit einem der Ra-
der des Dolly wirkverbunden ist.

[0060] Falls der Dolly eine Steuerung umfasst, bend-
tigt diese in aller Regel auch Daten, beispielsweise von
einer Ubergeordneten Zentralsteuerung, und wird in aller
Regel auch selbst Daten an diese ibergeordnete Zen-
tralsteuerung senden mussen.

[0061] Ebensokann es notwendig sein, dass die Steu-
erung eines Dollys eine Kontaktaufnahme, also Daten-
austausch, mit den Steuerungen anderer Dollys, insbe-
sondere den anderen Dollys der Kette von gekuppelten
Dollys, durchflhrt.

[0062] Dementsprechend bendtigt der Dolly, insbe-
sondere dessen Steuerung, einen Daten-Anschluss oder
eine Daten-Schnittstelle, insbesondere mittels einer
drahtgebundenen oder drahtlosen Datenverbindung,
insbesondere Funkverbindung.
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[0063] Die Ladevorrichtung kann beispielsweise ein
bekannter, Ublicher antreibbarer Schubboden sein oder
ein Rollenboden, bei dem eine Vielzahl von hinsichtlich
der Drehachsen parallel zueinander angeordneter Rol-
len aus der Ladeplattform nach oben vorstehen, wobei
ein Teilder Rollen gesteuert antreibbar ist - vorzugsweise
in beide Drehrichtungen - von dem mindestens einen
Entlade-Motor.

[0064] Die Ladevorrichtung kann jedoch genauso gut
ein einfacher Schieber oder Zughaken sein, mit dem die
Fracht vom Dolly herunter auf ein tibernehmendes Fahr-
zeug oder Bauteil daneben hertibergeschoben oder he-
ribergezogen werden kann oder Rollen, aufdenen durch
einseitiges Anheben oder. Absenken der Rollen des Rol-
lenbetts der Container schwerkraftbedingt vom schrag
stehenden Rollenbett herab rollt...

[0065] Die Anhangekupplung ist vorzugsweise eine
Kombi-Kupplung, sodass beim Ankuppeln, also Schlie-
Ren der Anhange-Kupplung, die beiden Kupplungsteile
nicht nur mechanisch miteinander gekuppelt werden,
sondern der in den Kupplungs-Teilen enthaltenen Ener-
gie-Anschluss und/oder Daten-Anschluss in den beiden
Kupplungs-Teilen ebenfalls jeweils miteinander verbun-
den werden.

[0066] Fir einen teilweise oder vollstdndig automati-
sierten Betrieb bendtigt der Dolly die passende Sensorik,
die insbesondere mit einer vorhandenen Steuerung da-
tentechnisch verbunden ist:

Zunachst sollte ein automatisch lesbares Identifikations-
element am Dolly vorhanden sein, damit an der Ladepo-
sition der momentan zu beladende oder entladende Dolly
identifiziert werden kann, zumal in einer Zentralsteue-
rung in der Regel eine Zuordnung des spezifischen, iden-
tifizierbaren Dolly mit der darauf befindlichen Ladung hin-
terlegt ist.

[0067] Der Dolly bendtigt weiterhin vorzugsweise ei-
nen Positions-Sensor, um zu bestimmen, ob er sich in
einer ausreichend genauen, sogenannten exakten, Ent-
ladeposition befindet, oder ein Nachpositionieren not-
wendig ist, insbesondere, wenn der Dolly nurin der Nahe
der Entladeposition abgestellt und vom Schlepper abge-
kuppelt wurde.

[0068] Bevorzugt enthalt der Dolly auch einen Lade-
Sensor, der detektiert, ob eine bestimmte Last geladen
oder entladen ist.

[0069] Da in der Regel nur ein Cargo-Container auf
einem Dolly geladen wird, detektiert ein Lade-Sensor
vorzugsweise, ob der Dolly vollstandig entladen ist oder
mitdem Soll-Gewichtdes vorgesehenen einen oderauch
2 Cargo-Containern belastet ist.

[0070] Vor allem bei einem nur teilweise automatisier-
ten Betrieb, bei dem also das Eingreifen eines Bedieners,
beispielsweise des Bedieners des Highloaders, im Be-
trieb vorgesehen ist, sollte weiterhin ein Betatigungsele-
ment, insbesondere eine Eingabeeinheit, vorhanden
sein, Uber die der Bediener durch entsprechende Einga-
bemittel die Funktionen des Dolly steuern kann.

[0071] Hierfiir ist beispielsweise ein Signalgeber sinn-
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voll, der - beispielsweise durch ein sich &nderndes Signal
-anzeigt, ob sich der Dolly in der exakten Entladeposition
befindet oder wie weit er von dieser noch entfernt ist.
[0072] Sofern der Dolly einen Fahrantrieb aufweist,
treibt der Fahrantrieb vorzugsweise eines oder mehrere
der Rader, meist die ungelenkten Rader, z.B. die Hinter-
rader, an, wobei der Fahrantrieb natiirlich ebenfalls von
der Steuerung ansteuerbar ist, falls eine solche vorhan-
den ist. Insbesondere umfasst der Fahrantrieb-einen
elektrischen Fahr-Motor, identisch mit dem mit einem der
Rader wirkverbundenen elektrischen Generator.

[0073] Ferner ist vorzugsweise eine Arretiervorrich-
tung vorhanden, die vorzugsweise ansteuerbar ist von
der Steuerung oder vom Schlepper oder auch vom Be-
diener ausgel6st werden kann.

[0074] Dies st sinnvoll, um wahrend des selbststandi-
gen Fahrens den Lenkeinschlag, insbesondere die
Deichsel des Dollys, in der Geradeausstellung zu fixie-
ren, daansonsten in einer bewegten Kette, die von einem
Dolly bewegt wird, bei einem geschobenen Dolly die
Deichsel eine Knickstellung einnehmen kdnnte. Vor-
zugsweise werden bei dem beschriebenen Verfahren
nur Cargo-Dollys benutzt, bei denen ein Cargo-Contai-
ner auf einer Ladeplattform steht, der héchstens niedrige
Anschlage gegen ein Verrutschen des Dollys auf der La-
deplattform aufweist, aber keine Seitenwande, sodass
der Dolly nach Lésen der Anschlage und/oder Freigeben
der Rollen des Rollenbodens in der Bewegungsrichtung
des Rollenbodens bewegt werden kann.

[0075] Ein Gepack-Dolly mit von der Ladeplattform
aufragenden Seitenwanden kann jedoch ebenfalls ver-
wendet werden, wenn eine der Seitenwande gedffnet
werden kann und eine Offnungsvorrichtung vorhanden
ist, die diese Seitenwand von der geschlossenen in eine
geodffnete Stellung verbringt, insbesondere hochfahrt
oder hochschwenkt, was ebenfalls vorzugsweise von der
Steuerung angesteuert werden kann.

c) Ausfiihrungsbeispiele

[0076] Ausflihrungsformen gemaR der Erfindung sind
im Folgenden beispielhaft ndher beschrieben. Es zeigen:
Figuren 1a-c:  einenDolly in der Aufsicht, Ansicht von
unten sowie in der Seitenansicht,

Figur 2a: eine Kette von Dollys, gezogen von ei-
nem Schlepper, in der Aufsicht,

Figur 2b: eine Situation beim Entladen eines
Flugzeuges und

Figur 2c: eine Situation beim Beladen einer Ket-
te von Dollys an einer Rampe.

[0077] Die Figuren 1a-c zeigen einen erfindungsge-

mafRen Dolly 1, der zunachst einmal die gattungsgema-
Ren Merkmale eines Dolly 1 aufweist, der zur Aufnahme
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je eines sogenannten Cargo-Containers 50 ausgebildet
ist:

Ein solcher Cargo-Container 50 hatim Wesentlichen die
Form eines Quaders, bei dem jedoch die schmalseitigen
Unterkanten durch eine starke Abschragung ersetzt sind,
um gut in die untere Halfte des etwa kreisférmigen Quer-
schnittes eines Flugzeuges 200 mit seiner Langserstre-
ckung in Querrichtung des Flugzeuges 200 hineinzupas-
sen.

[0078] Ein entsprechender Dolly 1 besitzt natirlich
zum Einen eine Ladeplattform 5, welche die Last, in die-
sem Fall den Cargo-Container 50, tragt, und welche sich
Uber zwei Vorderrader 3 und zwei Hinterrader 4 auf dem
Untergrund abstutzt. Dabei sind die Hinterrader 4 meist
nicht gelenkt, sondern tber eine fix montierte Starrachse
miteinander verbunden, wahrend die Vorderrader 3 an
einer Achse befestigt sind, welche um eine aufrechtste-
hende Schwenkachse fiir einen Lenkeinschlag ver-
schwenkbar ist, und von der eine Deichsel 2 nach vorne
und unter der Ladeplattform 5 herausragt.

[0079] Am vorderen Ende der Deichsel 2 ist als Kupp-
lungsteil 6a meist eine Ose angeordnet, und am hinteren
Ende des Dolly 1 ein dazu passendes Kupplungsmaul
6b mit einer Durchgangséffnung und einem demgegen-
Uber auf und ab bewegbaren Kupplungsbolzen 6¢c, der
meist am Kupplungsmaul 6b befestigt ist.

[0080] Inder Regel wird der Cargo-Container 50 in der
horizontalen Querrichtung 11 auf die Oberseite der La-
deplattform 5 geschoben, wofir in diesem eine Reihe
von Rollen 13a so eingelassen sind, dass sie etwas tUber
die Oberseite des Ladebodens 5 vorstehen und der Car-
go-Container 50 auf den Oberseiten dieser Rollen 13a
aufsitzt.

[0081] Die Drehachsen der Rollen 13a verlaufen in
Langsrichtung 10 des Dolly 1, also bei Geradeausfahrt
der Fahrtrichtung des Dolly 1, und erstrecken sich in der
Regel Giber mehr als die Halfte seiner Lange. In Quer-
richtung 11. Dabei istim Wesentlichen die gesamte Brei-
te der Ladeplattform 5 mit beabstandet nebeneinander
verlaufenden Rollen 13a besetzt, die gemeinsam den
Rollenboden 13 bilden.

[0082] An der vorderen und der hinteren Schmalseite
der Ladeplattform 5 sind leistenférmige, hochklappbare
Anschlage 22 vorhanden, die im aktivierten, also hoch-
geschwenkten oder hochgefahrenen, Zustand vorzugs-
weise an der Frontseite und Heckseite des Cargo-Con-
tainers 50, meist dessen unteren Schragen, anliegen.
[0083] Umein seitliches Herabrutschen zu verhindern,
kénnen auch dort aktivierbare und deaktivierbare An-
schlage 22 vorhanden sein, wie in Figur 1a am unteren
Rand dargestellt.

[0084] Wahrend im Stand der Technik diese Rollen
13a eines Rollenbodens 13 nicht angetrieben sind und
ein Cargo-Container manuell in Querrichtung 11 aufden
Dolly 1 hinuber oder von diesem herunter geschoben
wird, sind erfindungsgeman die Rollen 13a des Rollen-
bodens 13 mit einem Lade-Motor 9a wirkverbunden, der
die Rollen 13a synchron in der gewtinschten Drehrich-
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tung in Drehung versetzen kann, oder wenigstens einige
davon, wodurch eine motorisch angetriebene Ladevor-
richtung 9 gebildet wird.

[0085] Einesolche motorische Ladevorrichtung9 kann
jedoch auch aus einem Schieber 14 bestehen, der -
ebenfalls von einem Lademotor 9a angetrieben - einen
auf dem Dolly 1 stehenden Cargo-Container 50 in Quer-
richtung 11 vom Dolly 1 herunterschieben kann, indem
ein solcher Schieber 14 beispielsweise entlang von in
dem Lade-Boden 5 eingelassenen Querfihrungen 23
herabgeschoben werden kann.

[0086] Ferner kdnnen erfindungsgemaf die Rader, in
diesem Fall die Hinterrader 4, mittels eines Fahr-Motors
16 angetrieben werden, um den Dolly 1 geringfligig und
langsam uber eine begrenzte Strecke motorisch mit ei-
nem eigenen Antrieb zu verfahren.

[0087] Damit dies vorzugsweise nur in Langsrichtung
10 - also der Richtung der grof3ten Erstreckung des Dol-
lys 1 und bei mittig eingestellter Deichsel 2 die Fahrtrich-
tung 10 des Dollys 1 - mdglich ist, ist ferner eine Arre-
tiervorrichtung 17 vorhanden, mit deren Hilfe die Deich-
sel 2 in unterschiedlichen Schwenkstellungen, mindes-
tens jedoch in der Geradeausstellung, arretiert werden
kann.

[0088] Hierzu kann beispielsweise eine an der Lade-
plattform 5 befestigte Ose 17a eine Durchgangséffnung
aufweisen, die bei in Geradeausrichtung stehender
Deichsel 2 mit einer Ausnehmung 17b in der Deichsel 2
fluchtet, sodass ein Arretierbolzen 17c - manuell oder
motorisch gesteuert - durch beide hindurchgeschoben
werden kann und damit die Deichsel 2 in der Gerade-
ausstellung arretiert.

[0089] Lade-Motor 9a und Fahr-Motor 16 sind vor-
zugsweise Elektromotoren, die aus einem elektrischen
Akku 7 mit Energie versorgt werden, der sich wie die
Motoren 9a, 16 an der Unterseite der Ladeplattform 5
befindet.

[0090] Um den Akku 7 laden zu kénnen, ist an z.B.
jeder der beiden Langsseiten der Ladeplattform 5 min-
destens ein Energieanschluss 8 vorhanden, der mit dem
Akku 7 elektrisch verbunden ist, und gleichzeitig als Da-
tenanschluss 18 fiir die Steuerung 1* dienen kann.
[0091] Vorzugsweise steht der Energieanschluss 8
seitlich Gber die Ladeplattform 5 vor und ist in Querrich-
tung 11 beweglich und vorzugsweise gefedert ausgebil-
det, um mit analog vorhandenen Anschliissen 8, 18 in
Kontakt zu gelangen, die einerseits an einer Laderampe
99 an entsprechenden Ladestationen 98 vorhanden sind
als auch an anderen Geraten, mit denen die Dollys 1
zusammenarbeiten, beispielsweise einem High-Loader
70, der zum Be- oder Entladen eines Flugzeuges 200
neben diesem aufgebaut ist zur Ubergabe der Cargo-
Container 50, und bei dem solche Anschlisse 8, 18 auf
der den Dollys 1 zugewandten Seite vorhanden sind.
[0092] Um auch bei nicht exakt an den Ladeanschluss
zum Beispiel einer Rampe 99 herangefahrenen Dolly 1
dessen Energie-Anschluss 8 zu erreichen, kdnnen die
entsprechenden Anschlliisse auf Seite der Rampe 99
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auch als Lade-Roboter ausgebildet sein, indem der ram-
pen-seitige Energie-Anschluss zumindestin 2 Raumrich-
tungen gesteuert so belegbar ist, dass er den zunachst
noch davon entfernten Energie-Anschluss des Dolly er-
reicht.

[0093] Auch der Akku eines elektrisch betriebenen
Schleppers 100 kann auf diese Art und Weise von einem
Energie-Anschluss 8, der sich an z.B. einer Laderampe
99 befindet, geladen werden.

[0094] Alternativ und/oder zusatzlich kann ein mit ei-
nem der Rader festverbundene elektrischer Generator
vorhanden sein, der mit dem erzeugten Strom den Akku
7 nachladt. Insbesondere kann ein elektrischer Fahr-Mo-
tor 16 so ausgebildet sein, dass er wahlweise als Motor
oder elektrischer Generator betrieben werden kann.
[0095] Vorzugsweise umfasst der Dolly 1 auch - ins-
besondere an seinen Langsseiten - mindestens einen
Positions-Sensor 20, der die Position des Dolly 1 zu ei-
nem Gegenelement, welches von dem Positions-Sensor
20 erkanntwird und an der Laderampe 99 oder dem High-
Loader 70 vorhanden ist, erkannt werden kann, und ge-
genuber bei dem der Position-Sensor 20 den Abstand
hierzu und Entfernung hierzu ermitteln kann.

[0096] Vorzugsweise besitzt jeder Dolly 1 auch ein
Identifikationselement 15, meist ebenfalls an einer der
Seiten der Ladeplattform 5 des Dolly 1 angeordnet, wel-
ches den Dolly 1 eindeutig identifiziert und entweder fiir
den Menschen lesbar oder verschliisselt und/oder durch
ein Lesegerat lesbar ist. Vorzugsweise umfasst auch je-
der Dolly 1 eine Steuerung 1°, welche alle beweglichen,
angetriebenen Teile des Dolly 1 steuert, also insbeson-
dere die beiden Motoren 9a, 16, und vorzugsweise auch
die Ladevorgange des elektrischen Akku 7. Die Steue-
rung 1" umfasst vorzugsweise auch eine entweder am
Dolly 1 oder drahtlos damit verbunden als separates Teil
ausgebildete Bedieneinheit, tber die insbesondere der
Steuerung 1" die gewiinschten, von der Steuerung 1"
durchzufiihrenden, Arbeitsablaufe vorgegeben werden
kénnen.

[0097] Mit einer solchen Ausstattung kénnen Dollys 1
-die meist aneinander gekuppelt als Kette 111 von einem
Schlepper 100, an den die Kette angekuppelt ist, geman
Figur 2a, b gezogen werden - wie folgt personalsparend
eingesetzt werden:

Figur 2b zeigt ein Flugzeug 200, welches entladen wer-
den soll, und neben dessen Ladeluke bereits ein High-
Loader 70 aufgebaut ist mit einer ersten Kette 111a von
Dollys 1, die ein Schlepper 100 herantransportiert hat
und deren erster Dolly 1 in definierter Ubernahme-Posi-
tion neben dem High-Loader 70 steht und bereits mit
einem Cargo-Container 50 beladen ist.

[0098] Der Schlepper 100, der diese erste Kette 111a
herangeschleppt hat, ist bereits von der Kette 111a ab-
gekuppelt und fahrt zu seinem nachsten Transportauf-
trag.

[0099] Nachdem der erste Dolly 1 bereits mit einem
Cargo-Container 50 beladen ist, meldet dessen Lade-
sensor 21 dies an die Steuerung 1* des Dolly 1, woraufhin
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diese Steuerung 1* den Fahrantrieb des ersten Dolly 1
in Gang setzt und den ersten Dolly samt der daran héan-
genden weiteren Dollys 1 dieser ersten Kette 111a vor-
warts fahrt, bis der Positions-Sensor 20 des nachsten
Dolly 1 meldet, dass er sich in der definierten Ubergabe-
position zum High-Loader 70 befindet. Dann wird dieser
nachste Dolly 1 vom High-Loader 70 mit einem Cargo-
Container 50 beladen, wobei die Rollen 13a in eine sol-
che Drehrichtung angetrieben werden, dass sie den Dolly
1 automatisch auf dessen Ladeplattform 5 herlber zie-
hen, sobald sie in Kontakt mit dem Boden des Dolly 1
stehen.

[0100] Je nach Ausrichtung der Dollys 1 im Flugzeug
200 kann vor dem tibernehmen auf den Dolly 1 eine Dre-
hung des Cargo-Containers 50 um die Hochachse um
90° notwendig sein, was vom High-Loader 70 durchge-
fuhrt werden kann.

[0101] Dies wird fiir alle Dollys 1 der Kette 111a durch-
gefihrt, bis alle Dollys 1 dieser Kette 111a beladen sind.
[0102] Zu diesem Zweck mussen die Steuerungen 1*
der Dollys 1 miteinander kommunizieren, wobei vorzugs-
weise eine der Steuerungen, meist die des ersten oder
letzten Dolly 1 der Kette 111a, als Master-Steuerung aus-
gelegtist, deren Prioritat hdher liegt als die der Steuerung
1* der einzelnen Dollys 1.

[0103] Diedatentechnische Verbindung der Steuerun-
gen 1* der Dollys 1 kann ber die Anhangekupplung 6
zwischen den Dollys 1 erfolgen, indem diese eine kom-
binierte Kupplung mit integriertem Datenanschluss 18
ist, oder die Steuerungen 1* kénnen Uber Funkverbin-
dungen 19 miteinander kommunizieren.

[0104] Die Steuerungen 1*,insbesondere die nach Zu-
sammenstellen einer Kette 111a als Master-Steuerung
festgelegte Steuerung 1%, kénnen die Kette 111a auch
vorwartsfahren, indem die Fahrantriebe aller Dollys 1 der
Kette 111a synchron angetrieben werden, sodass der
einzelne Fahrantrieb nur Giber eine sehr geringe Leistung
verfiigen muss, und auch der elektrische Akku 7 nur eine
geringe Kapazitat benétigt, um einen Dolly nur tber die
Lange beispielsweise einer solchen Kette 111a vorwarts
zu bewegen.

[0105] InderZeit,in der aufdiese Arteine solche erste
Kette 111a nacheinander mit Cargo-Containern 50 be-
laden wird, kann der Schlepper 100, der diese erste Kette
111atransportiert hat, bereits eine zweite Kette 111b mit
leeren Dollys 1 zum Flugzeug herantransportieren und
gegebenenfalls dort auch in Wartestellung abstellen, wie
in Figur 2b dargestellt.

[0106] Vorzugsweise wird die vom Schlepper 100 ab-
gekuppelte, erste Kette 111a jedoch vollstéandig beladen
und fahrt dann ausreichend weit von dem High-Loader
70 weg, sodass die zweite Kette 111b von Dollys 1 vom
Schlepper 100 so weit herangefahren werden kann, dass
sich der erste Dolly 1 dieser zweiten Kette 111b an der
Ubergabestation, also an der Ubergabeposition, also am
High-Loader 70, befindet.

[0107] Er kann dann von der zweiten Kette 111b ab-
kuppeln, zur wartenden, beladenen ersten Kette 111a
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fahren, diese ankuppeln und zu einer Stelle bringen, an
derdie Dollys dieser ersten Kette 111a entladen werden,
beispielsweise zu der Rampe 99.

[0108] Auch an der Laderampe 99 kann gemal} Figur
2c das in diesem Fall Entladen der Kette 111 umgekehrt
analog durchgefiihrt werden, ohne dass die ganze Zeit
ein Schlepper 100 angekuppelt an der Kette 111 benétigt
wird:

Sobald der Schlepper 100 den ersten Dolly 1 der Kette
111 an der definierten Ubergabe-Position einer der ein-
zelnen, entlang der Rampe 99 ausgebildeten Ladestati-
onen 98 und dem dort vorhandenen Energieanschluss
8, und eventuell ebenfalls vorhandenen Datenanschluss
18 positioniert hat, wird von dem entsprechenden, an der
Ubergabe--Position befindlichen Dolly 1 die Ladevorrich-
tung 9 in Gang gesetzt und automatisch der darauf ste-
hende Cargo-Container 50 auf die Ladestation 98 der
Laderampe 99 hinlbergeschoben, die beispielsweise
durch seitliche Fihrungen begrenzt ist.

[0109] Anschlielend wird die Kette 111 - nachdem der
Lade-Sensor 21 des ersten Dolly 1 gemeldet hat, dass
der Dolly 1 nicht mehr beladen ist - veranlasst von der
Steuerung 1* des ersten Dollys 1 oder einer tibergeord-
neten Master-Steuerung der zusammenarbeitenden
Steuerung der gesamten Kette 111 - um eine Dolly-Lan-
ge vorwarts gefahren, vorzugsweise entlang der Rampe
99, bis sich der zweite Dolly 1 der Kette 111 an der Uber-
nahme-Position, also an der Ladestation 98, befindetund
ebenfalls mittels seiner Ladevorrichtung 9 den darauf
stehenden Cargo-Container 50 auf die Laderampe 99
hiniiber bewegt.

[0110] Bisdie Kette 111 entladen ist, kann der Schlep-
per 100 andere Aufgaben wahrnehmen, beispielsweise
eine andere, am Flugzeug inzwischen beladene Kette,
dort abholen und zur Laderampe 99 bringen.

BEZUGSZEICHENLISTE

[0111]

1 Dolly

1* Steuerung

2 Deichsel

3 Vorderrader

4 Hinterrader

5 Ladeplattform

6 Anhangekupplung

6a,b  Kupplungsteil

6¢c Kupplungsbolzen

7 Energiespeicher, Akku

8 Energieanschluss

9 Ladevorrichtung,

9a Lade-Motor

9b Betatigungselement

10 Langsrichtung, Fahrtrichtung
11 horizontale Querrichtung

12 Vertikale
13 Rollenboden
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13a Rolle
14 Schieber
15 Identifikationselement

16 Fahr-Motor
17 Arretier-Vorrichtung

17a Ose

17b Ausnehmung
17c Arretierbolzen

18 Datenanschluss
19 Funkverbindung
20 Positions-Sensor
21 Lade-Sensor

22 Anschlag
23 Querfiihrung

50 Cargo-Container
70 Highloader

98 Ladestation

99 Rampe

100 Schlepper
111,111a,b  Kette

200 Flugzeug
Patentanspriiche

1. Dolly(1),zum Transportinsbesondere eines Cargo-
Containers (50), insbesondere auf dem Vorfeld ei-
nes Flughafens, mit

- Radern (3, 4), von denen mindestens eines
lenkbar ist,

- einer Deichsel (2), die am vorderen Ende ein
Kupplungsteil (6a) einer Anhangekupplung (6)
tragt und fur den Lenkeinschlag mit den Vorder-
radern (3) wirkverbunden ist,

- einem zum Kupplungsteil (6a) am vorderen En-
de komplementéares Kupplungsteil (6b) am hin-
teren Ende des Dolly (1),

- eine Steuerung (1*), die zumindest alle beweg-
lichen Teile des Dolly (1) steuert,

-einem Energiespeicher (7), insbesondere elek-
trischen Akku (7),

- einem Energieanschluss (8) zum Laden des
Energiespeichers (7) oder eine Wechselvorrich-
tung fiir den Energiespeicher (7),
gekennzeichnet durch

- eine Ladeplattform (5),

- eine antreibbare Ladevorrichtung (9), die ge-
eignet ist zum hintiber Bewegen der Ladung
vom Dolly auf das Ubernehmende Fahrzeug
oder Bauteil, mit Lade-Motor (9a) und einem Be-
tatigungselement (9b),

- einen Daten-Speicher.

2. Dolly nach Anspruch 1,
gekennzeichnet durch
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- einen Daten-Anschluss (18) oder eine draht-
lose Daten-Verbindung, insbesondere eine
Funkverbindung (19), tber welche die Steue-
rung (1*) und/oder der Daten-Speicher mit Da-
ten versorgt wird,

und/oder

- das tragbar ausgebildete Betatigungselement
(9b).

3. Dolly nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Ladevorrichtung (9)

- einen angetriebenen Schubboden oder Rol-
lenboden (13) oder
- einen Schieber (14) umfasst.

4. Dolly nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass

- ein Lade-Sensor (21) am Dolly (1) vorhanden
ist, der den beladenen oder vollstéandig entlade-
nen Zustand des Dolly (1) detektiert

und/oder

- ein automatisch lesbares ldentifikationsele-
ment (15) am Dolly (1) vorhanden ist.

(Fahr-Antrieb)

5. Dolly nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass

-wenigstens eines der Rader, insbesondere we-
nigstens eines der Hinterrader (4), miteinem an-
steuerbaren Fahr-Antrieb, der insbesondere ei-
nen Fahr-Motor (16) umfasst, wirkverbunden ist,
- der insbesondere von der Steuerung (1*) an-
steuerbar ist.

6. Dolly nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass

- ein Positions-Sensor (20) vorhanden ist zum
Bestimmen der Position des Dolly (1), insbeson-
dere relativ zu einem Positionsgeber und/oder
- eine Arretier-Vorrichtung (17) vorhanden ist
zum Arretieren des Lenkeinschlages, insbeson-
dere des Lenkeinschlages des einzeln lenkba-
ren Rades (3) oder der Deichsel-Stellung, in der
GeradeausStellung oder in dem momentan vor-
handenen Lenkeinschlag.

(Akku laden)

7. Dolly nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass

- der Dolly (1) einen Energieanschluss (8) um-
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fasst, Uber den der elektrische Akku (7) geladen
werden kann,

und/oder

- der Dolly (1) einen elektrischen Generator um-
fasst, der mit einem der Rader (3,4) hinsichtlich
deren Drehung wirkverbunden ist und den er-
zeugten Strom in den Akku (7) einspeist

- insbesondere der elektrische Fahr-Motor (16)
im angetriebenen Zustand als elektrischer Ge-
nerator arbeitet.

8. Dolly nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass

- die mechanische Anhange-Kupplung (6) eine
Kombi-Kupplung ist, die zusatzlich zumindest
den Energie-Anschluss (8), insbesondere auch
den Daten-Anschluss (18), mit umfasst und

- insbesondere beim Kuppeln des mechani-
schen Teils der Anhange-Kupplung (6) automa-
tisch auch die Anschlisse (8, 18) mit den ent-
sprechenden Gegen-Anschliissen am ange-
kuppelten Dolly (1) oder Schlepper verbindet.

9. Dolly nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass

- die Ladeplattform (5) des Dolly (1) so ausge-
bildet ist, dass sie in der Lage ist, einen darauf
stehenden Container (50) automatisch und ins-
besondere gesteuert um eine Hochachse zu
drehen

und/oder

- von der Ladeplattform (5) Seitenwande nach
oben aufragen und

- eine Offnungsvorrichtung vorhanden ist zum
automatischen Offnen einer der Seitenwénde.

10. Verfahren zum automatischen, insbesondere
mannlosen, Entladen eines an einem Schlepper an-
gehangten Dolly, indem

a) der Schlepper (100), den Dolly (1) zumindest
in die Nahe, besser an, die Ladeposition bringt,
b) die Ladung vom Dolly (1) auf das iberneh-
mende Fahrzeug oder Bauteil hiniiber bewegt
wird,

c) im Schritt b) das Bewegen der Ladung moto-
risch vom Dolly (1) aus durchgefiihrt wird,,
dadurch gekennzeichnet, dass

- eine Kette (111) von beladenen Dollys (1)
mithilfe des Schleppers (100) zumindest in
die Nahe der Entladeposition transportiert
wird, insbesondere der erste Dolly (1) hier-
von an der Ladeposition abgestellt wird,

- der Schlepper (100) von der Kette (111)
abgekuppelt wird,
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sondere automatisch.
(Selbstfahrend)

-der Schlepper (100) zu einer anderen Ket-
te (111) aus beladenen Dollys(1), insbeson-
dere im Terminal, fahrt und diese Kette
(111) ankuppelt und zur Entladeposition
schleppt 5
- und fur den Fall, dass diese Schritte vom

15. Verfahren nach einem der vorhergehenden Verfah-
rensanspriche,
dadurch gekennzeichnet, dass

Bediener (B) durchgefiihrt werden, er hier-
fur den Schlepper (100) nicht verlasst.

- das Entfernen des zu entladenen Dolly (1) von
der Entladeposition nach der Anzeige, dass der
Dolly (1) entladen ist, durchgefiihrt wird, insbe-

1"

- der Dolly (1) nach Abkuppeln vom Schlepper
(100) und Abstellen in der Nahe der Ladeposi-

11. Verfahren nach Anspruch 10, 10 tion mittels seines Fahrantriebes, insbesondere
dadurch gekennzeichnet, dass automatisch, zur Ladeposition fahrt,
- insbesondere wahrend der Dolly (1) in eine zu
- eine Steuerung (1*) oder der Bediener (B) die entladende Kette (111) miteinander gekoppelter
Entlade-Vorrichtung (5) aktiviert, insbesondere Dollys (1) eingekuppelt ist,
der Bediener (B) von seiner Position im Schlep- 75 - insbesondere wobei die zu entladende Kette
per (100) oder im Ubernehmenden Fahrzeug, (111) miteinander gekoppelter Dollys (1) ge-
aus aktiviert, meinsam fahrt
- insbesondere nachdem das Erreichen der La- - insbesondere wobei der aktuell zu entladende
deposition tGberprift und insbesondere dem Be- Dolly (1) die gesamte Kette (111) schiebt
diener (B) angezeigt wurde. 20 und/oder zieht.
12. Verfahren nach einem der vorhergehenden Verfah- 16. Verfahren nach einem der vorhergehenden Verfah-
rensanspriche, dadurch gekennzeichnet, dass rensanspriche,
dadurch gekennzeichnet, dass
- der Dolly (1) mit der flir das motorische Entla- 25
den benétigten Energie vom angekuppelten - falls die an der Entladestation stehende erste
Schlepper (100) oder einer an einer Ladeposi- Kette (111a) bereits vollstandig entladen istund
tion vorhandenen Energie-Ladestation odervon der letzte Dolly (1) die Ladeposition, insbeson-
einem mit einem Rad (3, 4) des Dolly (1) wirk- dere automatisch, verlassen hat,
verbundenen elektrischen Generator versorgt 30 - der Schlepper, insbesondere gefahren vom
wird. Bediener, den 1. Dolly (1) seiner heran ge-
schleppten 2. Kette (111b) an der Entladeposi-
13. Verfahren nach einem der vorhergehenden Verfah- tion abstellt,
rensanspriche, dadurch gekennzeichnet, dass - der Schlepper (100), insbesondere vom Be-
35 diener (B), abgekuppelt wird, zur in der Nahe
- die Steuerung (1*) des Dolly (1) mitden fir das stehenden ersten, entladenen, Kette (111a)
automatische Beladen oder Entladen bendtig- fahrt und diese ankuppelt und zum erneuten Be-
ten Daten drahtgebunden vom angekuppelten laden zu einer Ladeposition, insbesondere ins
Schlepper (100) oder drahtlos von einer zentra- Terminal, schleppt,
len Steuerung aus versorgt wird 40 - insbesondere der Vorgang so oft wiederholt
und/oder wird, bis das Flugzeug vollstéandig geladen ist.
- der Schritt ¢) nach dem Abkuppeln und Entfer-
nen des Schleppers (100) vom Dolly (1) durch- 17. Verfahren nach einem der Verfahrensansprtiche 10
gefihrt wird. bis 15,
45 dadurch gekennzeichnet, dass
14. Verfahren nach einem der vorhergehenden Verfah-
rensanspriche, dadurch gekennzeichnet, dass - falls die dort stehende Kette (111a) noch nicht
vollstandig entladen ist und der letzte Dolly (1)
- der Dolly (1) nach Einnehmen der groben La- die Entladeposition noch nicht verlassen, insbe-
deposition automatisch verfahren wird bis zur 50 sondere noch nicht angefahren, hat,
exakten Ladeposition, insbesondere unter Nut- entweder
zung eines sich mit dem Abstand zur exakten - gewartet wird, bis die dort stehende 1. Kette
Ladeposition andernden Signals oder automa- (111a) vollstandig entladen ist und die Ladepo-
tisch sition zuganglich ist,
und/oder 55 - die heran geschleppte 2. Kette (111b) an der

Ladeposition abgestellt wird,
- der Schlepper (100) abkuppelt wird,
-zurinder Nahe stehenden 1., entladenen Kette
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(111a) fahrt und diese ankuppelt und zum er- 3. Dolly according to any of the preceding claims,
neuten Beladen zu einer Ladeposition, insbe- characterized in that
sondere ins Terminal, schleppt, the loading device (9) includes
oder
- der 1. Dolly (1) seiner heran geschleppten 2. 5 - a driven push floor or roller floor (13) or
Kette (111) hinter der 1. Kette (111) in der Nahe - a pusher (14).
der Ladeposition abgestellt,
- der Schlepper (100) abgekuppelt wird, 4. Dolly according to any of the preceding claims,
- nach vollstdndigem Entladen der 1. Kette characterized in that
(111a) zur dann in der Nahe stehenden 1., ent- 10
ladenen Kette (111a) fahrt und diese ankuppelt - a charging sensor (21) is present at the dolly
und zum erneuten Beladen zu einer Ladeposi- (1) which detects the loaded or completely un-
tion, insbesondere ins Terminal, schleppt, loaded state of the dolly (1)
- insbesondere der Vorgang so oft wiederholt and/or
wird, bis das Flugzeug vollstandig beladen ist 75 - an automatically readable identification ele-
- und fir den Fall, dass diese Schritte vom Be- ment (15) is present at the dolly (1).
diener (B) durchgefiihrt werden, er hierfiir den
Schlepper (100) nicht verlasst. 5. Dolly according to any of the preceding claims,
characterized in that
20
Claims - at least one of the wheels, in particular at least
one of the rear wheels (4), is operatively con-
1. Dolly (1), for transporting in particular a Cargo con- nected to a controllable travel drive, which in par-
tainer (50), in particular on the apron of an airport, ticular comprises a travel motor (16),
with 25 -which can be controlled in particular by the con-

trol unit (1%).
-wheels (3, 4), atleast one of which is steerable,
-adrawbar (2) which carries a coupling part (6a) 6.
of a trailer coupling (6) at the front end and is

Dolly according to any of the preceding claims,
characterized in that

ory is supplied with data,
and/or
- the actuating element (9b) is portable.

12

operatively connected to the front wheels (3) for 30
the steering angle, - a position sensor (20) is present for determin-
- a coupling part (6b) at the rear end of the dolly ing the position of the dolly (1), in particular rel-
(1) complementary to the coupling part (6a) at ative to a position transmitter
the front end, and/or
- a control (1*) that controls at least all moving 35 - alocking device (17) is provided for locking the
parts of the dolly (1), steering angle, in particular the steering angle
- an energy storage device (7), in particular an of the individually steerable wheel (3) or the
electric battery (7), drawbar position, in the straight-ahead position
- an energy access (8) for charging the energy or in the momentary steering angle.
storage device (7) or a changeover device for 40
the energy storage device (7), 7. Dolly according to any of the preceding claims,
characterized by characterized in that
- a loading platform (5),
- a drivable loading device (9) adapted to move - the dolly (1) comprises a power access (8) via
the load from the dolly to the receiving vehicle 45 which the electric battery (7) can be charged,
or component, comprising a loading motor (9a) and/or
and an actuator (9b), - the dolly (1) comprises an electric generator
- a data memory. which is operatively connected to one of the
wheels (3, 4) with respect to their rotation and
2. Dolly according to claim 1, 50 feeds the generated current into the battery (7)
characterized by - in particular the electric travel motor (16) op-
erates as an electric generator in the driven
- a data access (18) or a wireless data connec- state.
tion, in particular a radio connection (19), via
which the control unit (1*) and/or the datamem- 55 8. dolly according to any of the preceding claims,

characterized in that

- the mechanical trailer coupling (6) is a com-
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bined coupling which additionally includes at
least the power access (8), in particular also the
data access (18), and

- in particular, when coupling the mechanical

24

(100) or in the receiving vehicle,

- particularly after checking that the loading po-
sition has been reached and, in particular, this
is indicated to the operator (B).

part of the trailer coupling (6), also automatically 5
connects the accesses (8, 18) with the corre-
sponding mating accesses at the coupled dolly

(1) or tractor.

12. Method according to any of the preceding method
claims,
characterized in that

9. dolly according to any of the preceding claims, 10
characterized in that

-the dolly (1) is supplied with the energy required
for motorised unloading from the coupled tractor
(100) or an energy charging station present at
a charging position or from an electric generator
operatively connected to a wheel (3, 4) of the
dolly (1).

- the loading platform (5) of the dolly (1) is em-
bodied in such a way that it is able to rotate a
container (50) standing on it automatically and 75
in particular in a controlled manner about a ver-

tical axis 13. Method according to any of the preceding method
and/or claims,

- side walls are projecing upwards from the load- characterized in that

ing platform (5) and 20

- anopening device is provided for automatically
opening one of the side walls.

- the control unit (1*) of the dolly (1) is supplied
with the data required for automatic loading or
unloading by wire from the coupled tractor (100)
10. Method for the automatic, in particular unmanned, or wirelessly from a central control unit
unloading of a dolly attached to a tractor, in which 25 and/or
- step c) is performed after uncoupling and re-

a) the tractor (100) brings the dolly (1) at least moving the tractor (100) from the dolly (1).
close, or better to, the loading position,
b) the load is moved from the dolly (1) to the
receiving vehicle or component, 30
c) in step b) the movement of the load is motor-
ised from the dolly (1), ,
characterized in that

14. Method according to any one of the preceding meth-
od claims,
characterized in that

-the dolly (1) is automatically moved to the exact

loading position after reaching the rough loading

-achain (111) of loaded dollies (1) is trans- 35 position, in particular using a signal that changes

ported by the tractor (100) at least in the with the distance to the exact loading position

vicinity of the unloading position, in partic- or automatically

ular the first dolly (1) thereof is parked at the and/or

loading position, - the removal of the dolly (1) to be unloaded from

40 the unloading position is carried out after the in-
dication that the dolly (1) is unloaded, in partic-
ular automatically.

- the tractor (100) is uncoupled from the
chain (111),

- the tractor (100) moves to another
chain (111) of loaded dollies (1), in par-
ticular in the terminal, and couples and 45
tows this chain (111) to the unloading
position

15. Method according to any one of the preceding meth-
od claims,
characterized in that

- the dolly (1), after being uncoupled from the
tractor (100) and parked in the vicinity of the
loading position, moves to the loading position
by means of its travel drive, in particular auto-
matically,

- in particular while the dolly (1) is coupled into
achain (111) of coupled dollies (1) to be unload-
55 ed,

- and in the event that these steps are per-
formed by the operator (B), he does not 50
leave the tractor (100) for this purpose.

11. Method according to claim 10,
characterized in that

- a control (1*) or the operator (B) activates the
unloading device (5), in particular the operator
(B) activates it from his position in the tractor

13

- in particular, the coupled chain (111) of dollies
(1) to be unloaded is travelling together,
- in particular, the dolly (1) currently being un-
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loaded pushes and/or pulls the entire chain Revendications
(111).
1. Dolly [chariot de transport] (1), pour le transport en
16. Method according to any of the preceding method particulier d’'un conteneur cargo (50), en particulier
claims, 5 sur l'aire de trafic d’'un aéroport, avec
characterized in that

- if the first chain (111a) standing at the unload-
ing station is already completely unloaded and

(100) for this purpose.

14

- des roues (3, 4), dont au moins une est diri-
geable,
- un timon (2) qui porte a I'extrémité avant une

the last dolly (1) has left the loading position, in 70 piece d’accouplement (6a) d’'un accouplement
particular automatically, de remorque (6) et qui est en liaison fonction-
-thetractor, in particular steered by the operator, nelle avec les roues avant (3) pour le braquage,
places the first dolly (1) of its towed second chain - al'extrémité arriere du dolly (1) une piece d’ac-
(111b) at the unloading position, couplement (6b) complémentaire a la piece
- the tractor (100), in particular by the operator 75 d’accouplement (6a) a I'extrémité avant,
(B), is uncoupled, moves to the first unloaded - une commande (1*) qui commande au moins
chain (111a) standing nearby, couples it and toutes les parties mobiles du dolly (1),
tows it to a loading position, in particular to the - un accumulateur d’énergie (7), en particulier
terminal, for reloading, un accumulateur électrique (7),
- in particular, the process is repeated until the 20 - un raccordement d’énergie (8) pour charger
aircraft is fully loaded. I'accumulateur d’énergie (7) ou

un dispositif de remplacement pour 'accumula-

17. Method according to any one of method claims 10 teur d’énergie (7),
to 15, caractérisé par
characterized in that 25 - une plate-forme de chargement (5),

- un dispositif de chargement (9) pouvant étre
- if the chain (111a) standing there is not yet entrainé, qui est approprié pour déplacer la
completely unloaded and the last dolly (1) has charge du dolly sur le véhicule ou I'élément de
not yet left the unloading position, in particular construction prenant en charge, avec un moteur
has not yet reached it, 30 de chargement (9a) et un élément d’actionne-
either ment (9b),
- it is waited until the first chain (111a) standing - une mémoire de données.
there is completely unloaded and the loading
position is accessible, 2. Dolly selon la revendication 1, caractérisé par
- the towed second chain (111b) is parked atthe 35
loading position, - une connexion de données (18) ou une liaison
- the tractor (100) is uncoupled and de données sans fil, en particulier une liaison
- drives to the nearby standing, first, unloaded radio (19), par laquelle la commande (1*) et/ou
chain (111a) couples and towes it to a loading lamémoire de données sontalimentées en don-
position, in particular to the terminal, for reload- 40 nées,
ing, et/ou
or - I'élément d’actionnement (9b) de conception
-the first dolly (1) of its towed second chain (111) portable.
is parked behind the first chain (111) near the
loading position, 45 3. Dolly selon l'une quelconque des revendications
- the tractor (100) is uncoupled, précédentes,
- after the first chain (111a) has been completely caractérisé en ce que
unloaded, moves to the first, unloaded chain le dispositif de chargement (9) comprend
(111a) then standing in the vicinity and couples
it and tows it to a loading position, in particular 50 - un fond poussant ou un fond a rouleaux (13)
to the terminal, for reloading, entrainé ou
- in particular, the process is repeated until the - un poussoir (14).
aircraft is fully loaded
-andinthe eventthatthese steps are performed 4. Dolly selon l'une quelconque des revendications
by the operator (B), he does not leave the tractor 55 précédentes,

caractérisé en ce que

- un capteur de charge (21) est présent sur le
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dolly (1), qui détecte I'état chargé ou compléte-
ment déchargé du dolly (1)

et/ou

- un élément d’identification (15) a lecture auto-

28

tie mécanique de I'accouplement de remorque
(6), relie automatiquement les raccords (8, 18)
aux contre-raccords correspondants sur le dolly
(1) ou le tracteur accouplé.

matique est présent sur le dolly (1). 5
(Entrainement de déplacement) 9. Dolly selon I'une des revendications précédentes,
caractérisé en ce que
5. Dolly selon 'une des revendications précédentes,
caractérisé en ce que - la plate-forme de chargement (5) du dolly (1)
10 est congue de telle sorte qu’elle est en mesure

- au moins l'une des roues, en particulier au de faire tourner automatiquement, et en particu-
moins I'une des roues arriére (4), est reliée de lier de maniére commandée, un conteneur (50)
maniere active a un entrainement de déplace- posé dessus autour d’'un axe vertical
ment pouvant étre commandé, qui comprend en et/ou
particulier un moteur de déplacement (16), 15 - des parois latérales se dressent vers le haut a

- qui peut en particulier étre commandé par la
commande (1%).

partir de la plate-forme de chargement (5) et
- un dispositif d’'ouverture est prévu pour ouvrir
automatiquement I'une des parois latérales.

6. Dolly selon I'une des revendications précédentes,
caractérisé en ce que 20 10. Procédé de déchargement automatique, en particu-
lier sans intervention humaine, d'un dolly accouplé

- un capteur de position (20) est présent pour a un tracteur, par le fait que

déterminer la position du dolly (1), en particulier
par rapport a un capteur de position

a) le tracteur (100) amene le dolly (1) au moins

et/ou 25 a proximité, de préférence a la position de char-
- un dispositif de blocage (17) est présent pour gement,
bloquer I'angle de braquage, en particulier 'an- b) la charge est déplacée du dolly (1) sur le vé-
gle de braquage de la roue directrice individuelle hicule ou I'élément de construction prenant en
(3) ou la position du timon, dans la position droite charge,
ou dans I'angle de braquage momentanément 30 c) a I'étape b), le déplacement de la charge est

présent.
(Chargement de I'accumulateur)

effectué par un moteur a partir du dolly (1),
caractérisé en ce que

7. Dolly selon l'une quelconque des revendications
précédentes, 35
caractérisée en ce que

-une chaine (111) de dollys chargés (1) est
transportée a l'aide du tracteur (100) au
moins a proximité de la position de déchar-

- le dolly (1) comprend une connexion d’énergie
(8) par laquelle 'accumulateur électrique (7)
peut étre chargé,

et/ou

- le dolly (1) comprend un générateur électrique
relié fonctionnellement a I'une des roues (3, 4)
en vue de sa rotation et alimentant 'accumula-
teur (7) en courant produit,

- en particulier le moteur électrique de traction
(16) fonctionne comme générateur électrique a
I'état entrainé.

40

45

gement, en particulier le premier dolly (1)
de celui-ci est déposé a la position de char-
gement,

- le tracteur (100) est désaccouplé de la
chaine (111),

- le tracteur (100) se déplace vers une autre
chaine (111) de dollys chargés (1), en par-
ticulier dans le terminal, et cette chaine
(111) est accouplée et remorquée vers la
position de déchargement,

- et dans le cas ou ces étapes sont effec-
tuées par 'opérateur (B), celui-ci ne quitte
pas le tracteur (100) pour ce faire.

8. Dolly selon I'une des revendications précédentes, 50
caractérisé en ce que 11. Procédé selon la revendication 10,

caractérisé en ce que

- 'accouplement de remorque (6) est un accou-
plement combiné qui comprend en outre au
moins le raccordement d’énergie (8), en parti-
culier également la connexion de données (18),
et

- en particulier, lors de 'accouplement de la par-

55

15

- une commande (1*) ou I'opérateur (B) active
le dispositif de déchargement (5), en particulier
I'opérateur (B) l'active a partir de sa position
dans le tracteur (100) ou dans le véhicule de
prise en charge,
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- en particulier aprés que I'atteinte de la position
de chargement a été vérifiée et en particulier
signalée a I'opérateur (B).

30

- en particulier la chaine (111) a décharger de
dollys (1) acccouplés entre elles se déplace en
commun,

- en particulier dans lequel le dolly (1) actuelle-
ment a décharger pousse et/ou tire 'ensemble
de la chaine (111).

12. Procédé selon I'une des revendications de procédé 5
précédentes,
caractérisé en ce que

16. Procédé selon I'une des revendications de procédé
précédentes,
caractérisé en ce que

- le dolly (1) est alimenté en énergie nécessaire
au déchargement motorisé par le tracteur (100) 70
accouplé ou par une station de chargement

d’énergie présente a une position de charge-
ment ou par un générateur électrique relié fonc-
tionnellement a une roue (3, 4) du dolly (1).

15

- si la premiere chaine (111a) se trouvant au
poste de déchargement est déja entierement
déchargée et si le dernier dolly (1) a quitté la
position de chargement, en particulier automa-

13. Procédé selon I'une des revendications précéden- tiguement,
tes, - le tracteur, en particulier conduit par I'opéra-
caractérisé en ce que teur, dépose le premier dolly (1) de sa deuxieme

chaine (111b) remorquée a la position de dé-

-la commande (1*) dudolly (1) estalimentéeen 20 chargement,

données nécessaires au chargement ou au dé- - le tracteur (100), en particulier conduit par
chargement automatique par fil depuis le trac- I'opérateur (B), est désaccouplé, se déplace
teur (100) accouplé ou sans fil depuis une com- vers la premiére chaine (111a) déchargée se
mande centrale trouvant a proximité, I'accouple et la raméne a
et/ou 25 une position de chargement pour la charger a

- I'étape c) est exécutée apres que le tracteur
(100) a été désaccouplé et retiré du dolly (1).

nouveau, en particulier dans le terminal,
- en particulier en répétant I'opération autant de
fois que nécessaire jusqu’a ce que l'avion soit

14. Procédé selon I'une des revendications de procédé
précédentes, 30
caractérisé en ce que

completement chargé.

17. Procédé selon I'une des revendications 10 a 15,
caractérisé en ce que

- apres avoir pris la position de chargement gros-
siere, le dolly (1) est déplacé automatiquement

- en particulier pendant que le dolly (1) est ac-
couplé aune chaine (111) adécharger de dollys
(1) accouplés entre elles,

16

- sila chaine (111a) qui s’y trouve n’est pas en-

jusqu’a la position de chargement exacte, en 35 core completement déchargée et si le dernier
particulier en utilisant un signal qui varie avecla dolly (1) n’a pas encore quitté la position de dé-
distance jusqu’a la position de chargement chargement, en particulier n’y est pas encore
exacte, ou automatiquement arrivée,
et/ou soit
- I’enlévement du dolly (1) a décharger de la po- 40 - attendre que la premiére chaine (111a) y pré-
sition de déchargement est effectué aprés l'in- sente soit completement déchargée et que la
dication que le dolly (1) est déchargée, en par- position de chargement soit accessible,
ticulier automatiquement. - soit la deuxieme chaine (111b) remorquée est
(Automoteur) déposée a la position de chargement,

45 - le tracteur (100) est désaccouple,

15. Procédé selon I'une des revendications de procédé - se déplace vers la premiére chaine déchargée
précédentes, (111a) se trouvant a proximité, 'accouple et la
caractérisé en ce que remorque vers une position de chargement, en

particulier vers le terminal, pour un nouveau
- le dolly (1), aprés avoir été désaccouplé du 50 chargement,
tracteur (100) et stationné a proximité de la po- ou
sition de chargement, se déplace vers la position - le premier dolly (1) de sa deuxiéeme chaine
de chargement au moyen de son mécanisme (111) remorquée est garé derriére la premiere
de déplacement, en particulier automatique- chaine (111) a proximité de la position de char-
ment, 55 gement,

- le tracteur (100) est désaccouplé,
- apres le déchargement complet de la premiere
chaine (111a), il se déplace vers la premiere
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chaine (111a) déchargée qui se trouve alors a
proximité, I'accouple et la remorque vers une
position de chargement, en particulier vers le
terminal, pour un nouveau chargement,

- en particulier, 'opération est répétée autant de
fois que nécessaire jusqu’a ce que l'avion soit
entierement chargé ,

- et dans le cas ou ces étapes sont effectuées
par 'opérateur (B), celui-ci ne quitte pas le trac-
teur (100) a cet effet.
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